
Formule 1

Formule
﻿ nivoji sivine       ﻿

﻿       →          ﻿    

﻿     f je goriščna razdalja

notranji parametri: ﻿           →           ﻿            ﻿

﻿             ﻿            ﻿

﻿        ﻿    k,l določata velikost piksla  ﻿ pa premik izhodišča koordinatnega sistema iz ﻿

zunanji parametri: ﻿                 ﻿              ﻿ rotaciska matrika, ﻿ stolpični vektor 

﻿ in v ﻿          ﻿ so vrstice matrike M

﻿, ﻿, ﻿

Kalibracija: ﻿ in ﻿

﻿in ﻿ Rešit je treba: ﻿, ﻿

Linearizacija: ﻿   kjer ﻿ predstavlja novo sivino piksla max in min sta največji sivini v sliki, 
Q je max sivina transformacije 

Histogram sivin: ﻿, ﻿ št pikslov z enako sivino 

izenačitev histograma : ﻿     ﻿ je st pikslov v sliki 

prenosne funkcije: ﻿

sita: ﻿ ﻿ Gauss: ﻿ 

za ﻿ ti element maske velikosti ﻿ :  ﻿ 

detektor robov: ﻿– velikost gradienta                     

﻿– smer gradienta

﻿ , ﻿ , 
﻿

Laplacov ﻿ Sobelov: ﻿

﻿ horizontalni, ﻿ vertikalni

﻿ in ﻿      velikost roba: ﻿    smer roba: ﻿ 

segmentacija s konstantnim pragom T: ﻿
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Formule 2

segmentacija z variablinim pragom T: ﻿

Večpragovne: ﻿

metode za pragove: ﻿ , ﻿ , ﻿ , ﻿ št pikslov sliki , 
﻿ vsota vseh sivin

﻿ , ﻿ , 

OPTIMAL: ﻿      ﻿  zaključiš ko ﻿

   ﻿ je povprečna sivina trenutnega ozadja ﻿ povprečje trenutnega objekta(ov) 

KAPUR: ﻿ , ﻿ , 
﻿ , ﻿ ,                       ﻿– normaliziran 

histogram sivin

Ujemanje šablon: ﻿ ,

﻿

Zaporedje slik: ﻿  , ﻿ - za zvezne razmere

 časovni interval med slikam: ﻿

slike razlik: ﻿ , pragovna operacija ﻿

statično ozadje: ﻿ , ﻿ (abs) določa področje velikih sprememb 

Optični pretok: ﻿ - za koliko se je premaknil vsak piksel

﻿ ,  ﻿ in  - prostorska odvoda , ﻿ časovni odvod 

﻿  , ﻿  kjer je 

﻿
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